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ABSTRAK 
Pada riset terdahulu telah dibuat sebuah robot yang digerakkan dengan 
pola gerakan tangan manusia secara wire l . Dalarn perkembangan teknologi yang 
semakin pesat, dunia robotika serasa semakin canggih dan lebih banyak variasi 
terhadap pengendaliannya. Dalam pembuatan skripsi ini telah dirancang dan 
direalisasikan sebuah robot yang dapat dikendalikan secara wireless dengan 
beberapa nada pada keyboard sehingga diharapkan alat ini dapat dikembangkan 
menjadi sebuah robot humanoid yang dapat bergerak atau menari-nari sesuai 
dengan nada pada sebuah alat musik. 
Alat ini menggunakan bantuan PC (Personal Computer) yang merupakan 
interface antara keyboard dengan robot. Ketika keyboard dibunyikan, nada yang 
dihasilkan diolah oleh PC (menggunakan software Matlab) sehingga 
menghasilkan data dan dijadikan sebagai data referensi. Proses ini disebut proses 
mencari data referensi. Pada pemakaiannya, ketika keyboard dibunyikan, data 
yang masuk dijadikan sebagai data input dan dibandingkan dengan data referensi. 
Hasil dari perbandingan tersebut dikirim oleh PC ke mikrokontroler 1 melalui 
serial port. Setelah diolah oleh mikrokontroler 1, data tersebut dikirim ke robot 
melalui remote control. Data yang diterima oleh remote control penerima diolah 
oleh mikrokontroler 2 untuk dapat menggerakkan robot. Robot yang digunakan 
adalah robot beroda tiga dengan dua buah motor DC dimana motor pertama 
berfungsi sebagai motor penggerak dan motor kedua sebagai motor steer. 
Dari hasil pengukuran yang dilakukan, diketahui bahwa delay time 
maksimum pada saat keyboard ditekan sarnpai robot dapat bergerak (memberikan 
respon) adalah 4 detik. Pengukuran terhadap driver motor yang digunakan untuk 
mengendalikan motor penggerak maupun motor steer juga telah menunjukkan 
hasil yang sesuai dengan yang diharapkan. 
Dari hasil pengujian alat yang telah dilakukan, diketahui bahwa robot 
berhasil dikendalikan sesuai dengan nada keyboard yang diinputkan dengan 
persentase keberhasilan sebesar 90 % dan kesalahan sebesar 10 %. 
Kata kunci: robot, keyboard, wireless, remote control. 
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ABSTRACT 
There had been made a robot which was moved by the pattern of human's 
hand movement wirely at the previous thesis l . In the development of technology, 
robotic world becomes more sophisticated and varied toward its using. Therefore, 
in making this thesis, here have been designed and made a robot droved wirelessly 
with several tones on keyboard in order this device can be developed becomes a 
humanoid robot which can move or dance according to the tone of a musical 
instrument. 
This instrument uses PC (Personal Computer) which has meaning as the 
interface between the keyboard and the robot. Firstly, the keyboard key is pressed 
in order to produce a tone. Then the tone is cultivated by the PC (using Matlab 
software) so that results the data and become a reference data. This process is 
called reference data searching. In its application, when the keyboard key is 
pressed, the entered data become the input data and then those are compared with 
the reference data. The results of the comparison are sent by PC to microcontroller 
1 through serial port. Having managed by microcontroller 1, those data are sent to 
the robot through remote control. Data received by receiver remote control is 
managed by microcontroller 2 to make the robot moves. The robot, which is used, 
is three-wheel robot with two DC motor, which the fIrst motor have a function as 
the activator motor and the second one as a steer motor. 
From the results of measurement having been done, it can be known that 
maximum delay time when the keyboard key is pressed until the robot can move 
(gives respond) is four seconds. Measurement toward the motor driver which is 
used for driving the activator motor and also motor steer have shown that the 
results is according to the expectation. 
From the results of instruments examination having been done, it can be 
known that robot is droved successfully according to the keyboard tone that is 
used as input with success percentage in the amount of 90% and mistake 
percentage is about 10%. 
Keywords: robot, keyboard, wireless, remote control. 
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